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Resumen— En. el. presente. artículo. es. desarrollado. el.
estado.del.arte.sobre.los.vehículos.sumergibles.y. la.evo-
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Los. vehículos. sumergibles. de. la. actualidad. tie-
nen.misiones.más.complejas.que.sus.anteceso-
res.. . Por. esto,. el. desarrollo. de. nuevos. equipos.
tales. como:. sensores. distribuidos,. sistemas. de.





En. la. historia. muchos. vehículos. sumergibles.
fueron. desarrollados. para. realizar. todas. estas.





propuestos. los. vehículos. autónomos. sumergi-
bles.(Autonomous.Underwater.Vehicles.–.AUV's).
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puestas. por. el. ambiente. y. por. la. naturaleza. del.






























FIG. 1.  TABLA.DE.EXPLORACIÓN.SUBMARINA.[2]
Este. pequeño.modelo. fue. rediseñado. para. con-
vertirse.en.el.Ala.Volante.de.Vanlaer,.que.tenía.la.
forma.de.un. triángulo. y.que.permitía. toda.clase.
















que. consiguió. llegar. a. velocidades. de. 4,5km/h,.
el.Seapup,. los.Star-I,.Star-II.y.Star-III.representan.
los.últimos.modelos.desarrollados.para. los.años.




















III. EVOLuCIÓN DEL PROBLEMA
Como. se. dijo,. la. evolución. de. la. investigación.
marina.tiene.muchas.herramientas.que.han.sido.
desarrolladas. para. la. consecución. de. objetivos.
específicos.de.acuerdo. . con. las.necesidades.de.








Actualmente, los ROV's son clasificados en cin-










El. desempeño. de. estos. vehículos. permitió. una.






Las. profundidades. en. que. pueden. ser. utiliza-
dos.varían,.según. los.materiales.con.que.fueron.
diseñados.y. la. longitud.del.cable.. .Sin.embargo,.










aplicaciones. de. gran. porte,. consigue. velocida-
des.de.hasta.1,5nudos.tiene.un.conjunto.de.8.
cámaras. para. adquisición. de. imágenes,. pero.
la.particularidad.de.este.vehículo.es.conseguir.





















8. desarrollado. alrededor. de. los. 90. en. una. aso-
ciación. internacional. compuesta. por. Kongsberg 
Maritime,. Departamento. de. Investigaciones. de.
Defensa.de.Noruega,.Statoil,.Nui As,.C&C Techno-
logies,.Geoconsult AS,.BP.y.Norsk Hydro,.mediante.
sistemas.como.el. (Differential Global Positioning 
System – DGPS y Ultra Short Base Line - USBL).
presentados.en.[6].y.(NAVLAB).presentado.en.[7],.
el.blanco.de.su.construcción.fueron.aplicaciones.
civiles. como. investigación. y. control. ambiental. y.








Las. tareas. realizadas. por. estos. dispositivos. son.
principalmente. de. inspección,. investigación. y.
recolección. de. muestras.. En. ellos. se. tiene. una.
mayor. autonomía. de. navegación. debido. al. pla-
neamiento. de. las. trayectorias. (Figura. 9). donde.
son. escogidas. para. atender. puntos. específicos.
basados.en.curvas.batimétricas,.pero,.la.autono-
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que. son. orientados. basándose. en. los. movi-
mientos.del.vehículo,.los.sistemas.con.referen-
cia.inercial.necesitan.tener.sistemas.auxiliares.








En. los. subsistemas. de. sensores. y. comunica-
ciones. los. AUV's. no. tienen. diferencia. con. los.
ROV's,. en. el. subsistema. de. energía. la. mayor.
diferencia. es. con. aquellos. vehículos. que. son.
alimentados.por.cordones.umbilicales.






















Submarinos(Autonomous Undersea Systems Ins-
titute - AUSI),. Instituto. en. tecnología. Marítima.
(Institute for Maritime Technology - IMT).y.la.Aca-
demia. Rusa. de. Ciencias. (Russian Academy of 
Science - RAS).que.originó.el.primer.vehículo.au-
tónomo.sumergible.alimentado.por.energía.solar.
(Solar-Powered Autonomous Underwater Vehicle 
- SAUV).. Con. esta. cooperación. el.AUSI. se. tornó.
como.el.mayor. instituto.de. investigación.en.esta.
área. en. el.mundo,. con. experimentos. desarrolla-
dos. cuya.duración.es.hasta.de.30.días. [12,13]..
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Los. investigadores. del. AUSI. son. los. inventores.
del. protocolo. AUSNET. [15,16,17]. utilizado. para.
comunicaciones. y. desarrollaron. el. concepto. de.
sistemas. cooperativos. en. AUV's. según. [18,19],.
además,.utiliza.el.enrutado.dinámico.y.el.sistema.
cooperativo.AUV Development Concept CADCON.
[20](Figura.13).
FIG. 13. SISTEMAS.COOPERATIVOS.[20]

































investigación,. universidades. e. instituciones. inde-
pendientes.
TABLA II



























































































































En. la. consulta. de. las. diferentes. fuentes. biblio-
gráficas,. laboratorios. y. centros. de. investigación.
fue.confirmado.que.la.utilización.de.los.vehículos.
autónomos.para.tareas.de.inspección,.monitoria-
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